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Resumen. En este póster presentamos una herramienta software diseñada para 
su utilización en cursos de aprendizaje y entrenamiento con estructuras 
robót icas [2][3][9]. El objetivo fundamental que se pretende cubrir es 
proporcionar a usuarios no experimentados en robótica la posibilidad de 
construir y simular gráficamente el comportamiento de robots complejos dentro 
de un entorno de trabajo totalme nte configurable. En su diseño e 
implementación se han tenido en cuenta tres principios fundamentales: 
flexibilidad, portabilidad y facilidad de uso. Se ha prestado una especial 
atención a la manera de presentar la construcción de los robots, siendo esta muy 
sencilla y flexible, disponiendo de absoluta libertad en cuanto al número y tipo 
de articulaciones y la forma de los elementos que los comp onen. De esta 
manera se pueden introducir descripciones de robots reales, o incluso diseños 
experimentales [5], cuyo comportamiento podrá ser estudiado mediante la 
simulación de los movimientos. Para ello incluye la posibilidad de generar 
secuencias de movimientos que pueden ser ejecutadas por la estructura robótica 
construida. Dichas secuencias no se limitan a simples movimientos sino que 
existe la posibilidad de introducir saltos condicionales e incondicionales dentro 
de la propia secuencia, lo que permite la creación de bucles, estructuras de 
decisión, etc. El robot simulado puede disponer de una interfaz de 
entrada/salida cuyo comportamiento también se simula y servirá para la 
comunicación del robot con el entorno. Para conseguir un mayor grado de 
realismo de los escenarios simulados, se pueden cargar entornos virtuales que 
representan el e ntorno de trabajo del robot. Además el usuario podrá navegar 
por el citado entorno utilizando las teclas de cursor, permitiendo un cambio del 
punto de vista de la escena sencillo e intuitivo. Tanto los diferentes elementos 
que forman los robots como los obstáculos que pueden aparecer en el entorno 
se construyen a partir con ficheros VRML[1], por lo que se pueden conseguir 
robots y entornos totalmente realistas. Este formato está ampliamente extendido 
y es soportado por la mayoría del software de creación 3D. En cuanto al entorno 
de desarrollo se ha elegido Java y Java 3D [6] lo que garantiza u no de los 
principios fundamentales ya comentados, la portabilidad, además de facilitar la 
construcción de una interfaz de usuario intuitivo y común en todas las 
plataformas donde se ejecute.  
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1. Descripción de la aplicación 
La aplicación puede ejecutarse en dos modos claramente diferenciados, pudiéndose 
pasar de uno a otro en cualquier momento durante la ejecución. Los dos modos de 
ejecución son los siguientes: 
· Creación de robots: La ventana principal proporciona las herramientas necesarias 
para el diseño de diferentes estructuras. La ventana está dividida en tres áreas 
básicas: una a la izquierda que contiene el árbol de la estructura del robot, otra en 
la parte superior derecha para configurar los diferentes parámetros de las piezas y 
la parte inferior derecha que contiene dos ventanas para la visualización de los 
objetos 3D, como se puede observar en la Fig. 1.  
 
 
Fig. 1. Entorno de Diseño de JRF. 
· Representación y movimientos del robot: La ventana principal aparece en modo 
de simulación permitiendo tanto la interacción directa con el robot, pudiendose 
mover sus articulaciones, y la generación y ejecución de secuencias. Para ello 
aparecen varios cuadros de diálogo en los que se controla: configuración de cada 
una de las articulaciones, valores de la interfaz de entrada salida del manipulador 
y la secuencia de pasos del programa de movimientos. De manera que las 
diversas funcionalidades quedan accesibles de manera independiente, con el 
aspecto que se puede apreciar en la Fig. 2.  
2. Conclusiones 
En este trabajo se ha presentado una herramienta software para su utilización en 
labores de entrenamiento en entornos robóticos. La utilización de entornos gráficos 
avanzados consigue realizar simulaciones realistas tanto de los robots como de los 
entornos y permite al usuario alcanzar un conocimiento profundo de diferentes 
aspectos de la robótica: programación de robots, cálculos cinemáticos, evitación de 
obstáculos, etc. 
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Con JRF el usuario puede experimentar con infinidad de estructuras robóticas, del 
mismo modo que puede construir sus propios robots personalizados. Además, permite 
navegar por el espacio para disponer de cualquier punto de vista. Por tanto, constituye 
una herramienta de gran interés que sirve como plataforma segura y muy intuitiva 
para el aprendizaje de diferentes aspectos de la robótica. 
 
 
Fig. 2. Programación de secuencias. 
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